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ABSTRACT
GPS (Global Positioning System) is the popular system for navigation which assistance 32 satellites 
orbiting the earth. Currently, tracking positions using the Global Positioning System (GPS) is one o f 
the best positioning tracking methods. However, GPS has a lot o f  noise, so filters are needed to handle 
with noise on GPS. In this research, the simulation is done to extract data from GPS sensors using 
RLS algorithm. From the results o f identification and simulation, it can be concluded that the 
algorithm works well and need to analyze the advantages and disadvantages to be implemented on the 
downlink system designed. From the simulation results obtained that error estimation is convergent 
that is the longer the smaller.
Keywords : Adaptif, RLS, Error.
ABSTRAK
GPS (Global Positioning System) adalah sebuah sistem yang paling sering digunakan untuk navigasi 
bantuan 32 satelit yang mengitari bumi. Penjejakan posisi dengan menggunakan Global Positioning 
System (GPS) merupakan salah satu metode penjejakan posisi yang terbaik saat ini.. Akan tetapi GPS 
memiliki banyak noise sehingga diperlukan filter untuk mengatasi noise pada GPS. Dalam penelitian 
ini dilakukan sebuah simulasi dalam mengekstrak data dari sensor GPS menggunakan algoritma RLS. 
Dari hasil identifikasi dan simulasi yang dilakukan dapat disimpulkan bahwa algoritma bekerja dengan 
baik dan perlu dianalisis kelebihan dan kekurangannya untuk diimplementasikan pada sistem downlink 
yang dirancang. Dari hasil simulasi didapatkan bahwa error estimasi sifat konvergen yaitu semakin 
lama semakin mengecil.
Kata kunci : Adaptif, RLS, Error.
1. Pendahuluan
Penjejakan posisi dengan menggunakan Global Positioning System (GPS) merupakan 
salah satu metode penjejakan posisi yang terbaik saat ini. GPS memberikan informasi posisi 
yang sering digunakan untuk navigasi pesawat tanpa awak. Pelaporan data posisi pesawat 
tanpa awak ke ground station penting dilakukan karena data tersebut akan digunakan untuk 
mengendalikan sistem downlink. Akan tetapi informasi dari GPS dapat mengalami ganguan 
karena sebuah noise. Dengan demikian algoritma estimasi posisi yang tahan terhadap noise 
penting untuk dikembangkan.
Pengembangan Sistem downlink data adaptif pada pesawat tanpa awak perlu 
dikembangkan untuk meningkatkan daya jelajah pesawat tanpa awak. Sistem downlink yang
JURNALANGKASA 1
Agus Basukesti, Bangga Dirgantara A.
dapat mengestimasi posisi dengan akurat dan tahan terhadap noise merupakan tujuan utama 
yang ingin dicapai dalam penelitian ini. Penelitian untuk mengani noise pada GPS telah 
dilakukan sebelumya (Chaffee dan Abel,1992 -  Zahaby, Gaonjur dan Farajian, 2009). Dalam 
penelitian ini dirancang sebuah algoritma estimasi posisi dengan menggunakan metode 
Recursive Least Square (RLS).
2. Metode
Langkah pertama dalam mendesain algoritma RLS adalah dengan mendesain persamaan 
model yang digunakan. Dalam penelitian ini data yang akan digunakan adalah data posisi. 
Data yang digunakan dinyatakan dalam persamaan 1.
X — L a t uav - l a t ground (1)
y — L o n g uav - L o n g ground
z — A l t uav - A l t ground
UAV adalah posisi dari pesawat tanpa awak. 
ground adalah posisi dari sistem downlink.
RLS merupakan algoritma adaptif dengan menggunakan prosses koreksi hasil sebelumnya. 
Koreksi dilakukan dengan menentukan nilai gain estimasi (G k ) dan error kovarian (P k ) 
dari model yang digunakan. Langkah algoritma RLS dinyatakan pada persamaan 2.
r ] . _  P ( k - l )  (2)
1 + tpT(k)P(k -  l)<p(k)
0 k =  0(k -  1) + G (k) [ z (k) -  cpT(k)0(k 
- 1)
P k  = P(k -  1) -  G(k)tpT(k)P(k -  1)
Identifikasi sistem diperlukan untuk mengimplementasikan algoritma pada alat yang 
dirancang. Data sensor secara umum dapat dinyatakan pada persamaan 3.
zx = x  + w  (3)
zy — y  + w 
zz = z  + w.
zx, Zydan zz adalah nilai x ,y  dan z  yang terbaca oleh sensor dengan w  adalah noise sensor. 
Dengan data pada persamaan 3, regressor sistem dinyatakan dengan 0(fc). Sedangkan 
parameter selalu bernilai 1. Error kovarian dinyatakan dengan P(fc). Inisialisasi yang 
digunakan dalam algoritma ini adalah
0 0 = 0  (4)
P 0  = 0,1.
3. Hasil dan Pembahasan
Algoritma yang telah dirancang diujikan pada sebuah model data yang mengandung 
noise. Hasil simulasi algoritma pada model data ditunjukkan pada Gambar 1. Gambar 1 
menunjukkan bahwa algoritma RLS dapat mengestimasi data real meskipun data sensor 
memiliki noise. Analisis error algoritma dalam mengestimasi pada Gambar 2 menunjukkan
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bahwa error estimasi pada algoritma yang dirancang memiliki nilai yang cenderung mengecil 
(konvergen) pada 25 detik awal. Setelah melewati 25 detik awal, hasil estimasi memiliki nilai 
yang relativ dekat dengan nilai sesungguhnya dengan nilai error lebih kecil daripada estimasi 
posisi secara langsung menggunakan data sensor. Estimasi menggunakan RLS memerlukan 
waktu untuk mencapai error minimal. Algoritma RLS juga sangat dipengaruhi oleh 
penentuan nilai awal estimasi sebagaimana terlihat pada Gambar 3. Meskipun error dapat 
mengecil dengan sendirinya, Algoritma tersebut memerlukan waktu untuk mendapatkan error 
terkecil tergantung seberapa dekat nilai estimasi awal dengan nilai sesungguhnya.
Gambar l. Hasil Simulasi
Gambar 2. Error Estimasi RLS
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Gambar 3. Pengaruh Nilai inisialisasi pada Estimasi RLS
Dari Simulasi yang dilakukan dapat disimpulkan bahwa algoritma RLS dapat digunakan 
untuk mengestimasi posisi dengan baik. Akan tetapi ketepatan menentukan nilai awal menjadi 
tantangan tersendiri karena penentuan nilai awal akan mempengaruhi respon transien dalam 
mengestimasi posisi.
4. Kesimpulan
Dari hasil simulasi yang dilakukan dapat disimpulkan bahwa algoritma adaptif yang 
dirancang dapat bekerja dengan baik dan perlu dianalisis kelebihan dan kekurangannya untuk 
diimplementasikan pada sistem downlink yang dirancang. Dari hasil simulasi didapatkan 
bahwa error estimasi sifat konvergen yaitu semakin lama semakin mengecil.
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